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別が約80％，硬さ識別が約70％の割合で行うことができた。識別失敗の原因として，対象
物に接した時のセンサ出力電圧のノイズが考えられるが今後検討したい。
５．結言
密集して置かれた種々形状の対象物を器用に取り出し，把持と同時に対象物の大きさや
硬さを識別するロポットハンドの開発を目的とした本研究は以下のように要約できる。
(1)グリッパ発生力損失の一因である湾曲内側の伸びを完全に抑えるようにグリッパ構造
を改良することで，発生力を1.2倍増加させることができた。
(2)グリッパや吸着パッドの解析モデルを提案し，ハンドの基本特性を明らかにした。
(3)柔軟ひずみセンサの両面にシリコンゴムコーティングを施すことでセンサの耐久性が
向上し,さらに十分な前処理を行うことで100％の大ひずみ量で使用できるようになった。
(4)形状を工夫したひずみセンサを有するグリッパを試作し，対象物の大きさや硬さの識
別実験を行った結果，センサ出力電圧の変化から対象物の大きさや硬さを識別できるこ
とを確認した。
最後に，本研究に協力された本学卒業生の亀田雅和氏に厚く感謝します。
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DevelopnlentofaRubberRobotHand
withFlexibleStrainSensors
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Thepurposeofthisstudyistodeveloparobothandwhichcangraspvarioustypes
ofpart；arbitraryformobjects，differentstiffnessobjectsandrandomlystacked
objects・Suchahandcanbeusedtoconstructasimpleandpracticalhandlingsystem
whichcanrecognize,graspandcarryamechanicalpartoutofrandomlystackedparts
inafewseconds
lnthispaper,wedealwithacompoundpneumatichandproposedinourprevious
study・Ｔｈｉｓｈａｎｄｉｓｄｒｉｖｅｎｂｙａｉｒａｎｄｃｏｎｓｉｓtsoffoursoftgrippers-fingersandan
absorptionpadThesoftgripperismadeoffiber-reinforcedrubber､Thisgrippercan
graspvariousformobjectsbecauseofitscomplianceFurther,thestiffnessofthe
objectcanbeknownbyutilizingitselasticityifthebendingdisplacementofthefinger
canbemeasuredTheabsorptionpaｄｉｓａｌｓｏｄｒｉｖｅｎｂｙａｉｒａｎｄｃａｎｐｉｃｋｕｐapartout
ofrandomlystackedparts・Inthisreport,first,thesoftgripperisimprovedtoobtain
highergeneratedforcebychangingthestructureSecond,simpleanalyticalmodelsof
asoftgripperandanabsorptionpadareproposedandthestaticcharacteristicsofa
softgripperandabasiccharacteristicsofthehandisinvestigatedFinally，astrain
sensorwhichcandetectthedisplacementofarubberfingerisimprovedandinvestigat‐
edThetestedstrainsensorutilizesthefactthatanelectricresistanceoftheconduc‐
tivepaintdepositedonasiliconerubberchangesasasiliconerubberdeformsThe
fundamentalpropertiesofthetestedstrainsensorareinvestigatedltisshownthat
thisstrainsensorhasanabilitytorecognizethesizeandstiffnessoftheobjectln
particular,sucharecognitionbecamepossiblewhenthesensorwidthatthejointpart
ofthegripperwasmadesmallerthａｎｔｈａｔａｔｏｔｈｅｒｐａｒｔｓｉｎｏｒｄｅｒｔｏｍａｋethesensor
sensibilityhigher．
